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的运动状态，通过已有的公式推导出 简的结果,并对其进行 matlab 仿真；然后采用
MultiGen 公司的视景仿真软件 Creator 结合 Vega 建立了船舶及船舶上平台的三维模型





















At present， Many countries have had relatively systemic research on the theory of ship， 
and there also has many test means on engineering of which mostly was pond test. But the 
mean has some problems. First，ocean test must has high ground，which is not so convenience；
second，pond test waste a lot of manpower and material resources. To solve these problems， it 
is necessary to build lab movement platform. It not only can accelerate research and empolder 
speed，but also can reduce research cost. Base on this ， in the paper， we build a five_degrees 
platform ， it can simulate three rotate degrees of the ship and two degrees up the ship well. 
With the development of Virtual Reality and used for the research of ship platform， it 
makes us convenience to research the ship’s movement in ocoan wave. VR can primely 
simulate real 3D model and ocean circumstance，and makes the users have real feeling. 
Nowdays，overseas many countries such as America，Danmark have built navigate simulate 
labs successively，and successfully used it for sailor training. And our country is also 
developing this kind of lab and has large progress. 
   This paper uses Virtual Reality technique to study the motion of the ship and up_platform 
which aggregately have five degrees in different ocean states. First build a math model of the 
ship to study the ship’s different motion states in different ocean states，simplify the existent 
formula and simulate it with Matlab software；Secondly build a ship and up_platform 3D 
model and a ocean simulation circumstance by scene simulation software –Creator and Vega， 
which made by Multigen Corporation. Last，transfer the API function of Vega in VC 
environment and make the process of simulation about ship motion. The whole system can 
successfully and real-time simulate the ship motion in different ocean states. It has an active 
effect for the further research of the ship and up_platform. 
Keywords：  Five_degrees motion platform ；Virtual Reality； 
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建立了航空卫星维护 VR 训练系统，空间站 VR 训练系统，并且已经建立了可供全国使
用的 VR 教育系统。北卡罗来纳大学(UNC)的计算机系是进行 VR 研究 早的大学，他们
主要研究分子建模、航空驾驶、外科手术仿真 [21]建筑仿真等。 麻省理工学院(MIT)是研
究人工智能、机器人和计算机图形学及动画的先锋，这些技术都是以 VR 技术的基础。
1985 年 MIT 成立了媒体实验室，进行虚拟环境的正规研究。华盛顿大学华盛顿技术中心




















席之地；British Aerospace(英国航空公司 BAe)的 Brough 分部，正在利用 VR 技术设计高
级战斗机座舱；Dimension International，是桌面 VR 的先驱。 
我国 VR 技术研究起步较晚，与国外发达国家还有一定的差距，但现在已引起国家
有关部门和科学家们的高度重视，并根据我国的国情，制定了开展 VR 技术的研究计划。 
国内一些重点院校，已积极投入到了这一领域的研究工作。北京航空航天大学计算机系

































厦门大学硕士论文                                                    五自由度运动平台的实时视景仿真研究 
 4







航海学院拥有自行研制的轮机仿真训练器 ER-Sim。该仿真器基于有若干 PC 机组成的
Novell 网络和三十二位 Windows 平台上，使用基于软件的虚拟设备来进行虚拟操作。其
动态流程图和二维动画等技术的应用，使 ER-Sim 成为较好的面向教学应用的轮机仿真训
练器。 
    有些国家已经或正在开发用于航海操作训练的 VR 模拟器，如加拿大的 MARS 系统
和美国的 VESUB 工程。MARS 是加拿大海军用来训练甲板部低级船员(OOD)的虚拟现实
模拟器，用于在深海开阔水域的操作训练。系统包括本船水动力模型、HMD、语音识别
(识别 OOD 的命令)、合成语音应答、指令输入接口(用于控制模拟器)、回放以及学员反




































 1.2.3 五自由度运动平台的研究背景、用途及研究意义 
目前，在国内也有许多高校建成几个自由度运动平台来研究船舶运动的。但是，他
们的研究多是物理的或是半物理(借助于实际硬件)的仿真系统。如:中国船舶科学研究中






运动范围大，可以模拟 1 到 6 级海浪情况下的船舶运动情况。哈尔滨工程大学也有装载
与实验小车上的三自由度转台，实现平面两个自由度和三个转动自由度的五自由度运动
的半物理仿真系统等等。此转台既能模拟船舶的转动姿态，又能模拟船舶的水平面运动。
图形[37]如 1.1 所示：  
  





















   
     图 1.2 总装图           图 1.3 三轴转台外形图     图 1.4 二轴稳定平台外形图 
 
转台的三轴：中环相当于纵倾运动，内环相当于横倾运动，外环相当于转首运动； 
    平台的两轴：外环隔离纵倾运动，内环隔离横倾运动。 





    本系统不同于以往其他船舶运动仿真系统的特点在于：以往系统模拟的只是船舶的
几个自由度的运动，而本系统既能模拟船舶的三个转动自由度的转动姿态，又能模拟位
于船舶上平台的随动系统的运动姿态。 

















Degree papers are in the “Xiamen University Electronic Theses and Dissertations Database”. Full
texts are available in the following ways: 
1. If your library is a CALIS member libraries, please log on http://etd.calis.edu.cn/ and submit
requests online, or consult the interlibrary loan department in your library. 
2. For users of non-CALIS member libraries, please mail to etd@xmu.edu.cn for delivery details.
厦
门
大
学
博
硕
士
论
文
摘
要
库
